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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
<g) WinkelsteHungssensor 

(S) Ein WinkelsteHungssensor (10, 60> umfafct einen Rotor 
(12 62). der an einer Welle (14,64) angebracht Ist. Ein er- 
ster Magnet (30, 66) und ein zweiter Magnet (32, 68) smd 
an der Oberflache des Rotors (12, 62) angebracht. AuBer- 
dem sind ein erster Konzentrator (16, 78) und ein zweiter 
Konzentrator (18, 80) um den Umfang des Rotors (12 62) 
einander gegenuberliegend angeordnet Ein Zw.schen- 
raum ist zwischen dem ersten Konzentrator (16, 78) und 
dem zweiten Konzentrator (18, 80) hergestellt, und ein 
Magnetfeldmefcelement (28, 90) ist in dem Zw.schen- 
raum angeordnet. Wenn der Rotor (12, 62) m bezug auf 
das Mefcelement (28, 90) rotiert, gibt das Mefcelement 28, 
90) ein lineares Signal aus, das die Lage des Rotors (12, 
62) in bezug auf das Me&element (28, 90) uber einen Be- 
reich zwischen negativen neunzig Grad und pos.t.ven 
m neunzig Grad darstellt. 
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30 32 und den durch die Konzeniratoren 16, 18 Uberspann- 
ten Winkeln, ist der Ausgang des MeBelements 28 von anna- 
hemd negaiiven funfundachtzig Grad zu annahemd positi- 
ven funfundachtzig Grad (-85° bis +85°) linear, wie von der 
in Fig. 1 gezeigten Nullstellung aus gemessen. Es ist festzu- 
stellen, daB die Magnete 30, 32 verstellt werden konnen, m- 
dem sie beispielsweise nach innen oder nach auBen ver- 
schwenkt, verdreht, verkippt, verschoben, verlangert oder 
verkiirzt werden oder ihre Form verandert wird, um die Li- 
nearitat des Winkeistellungssensors 10 einzustellen. 
[0018] In Fig. 3 ist eine alternative Ausfuhrungsform des 
Winkeistellungssensors gezeigt und allgemein mit 60 i be- 
zeichnet Fig. 3 zeigt, daB der Winkelstellungssensor 60 ei- 
nen Rotor 62 umfaBt, der mit einer Welle 64 verbunden ist 
An dem Rotor 62 sind ein erster Permanent magnet 66 und 
ein zweiter Permanentmagnet 68 angebracht. Bei dieser 
Ausfuhrungsform ist jeder Magnet 66, 68 im allgemeinen 
oval und wcist cine Inncnpolbrcitc 70, 72 auf, die glcich der 
AuBenpolbreite 74, 76 ist. AuBerdem weist jeder Magnet 66 
68 eine Lange 75, 77 auf, die mindestens doppelt so groB 
wie die Innen- und AuBenpolbreiten 70, 72 ? 74, 76 ist. 
[0019] Fig. 3 zeigt einen im allgemeinen bogenfbrmigen, 
ersten Konzentrator 78 und einen im allgemeinen bogenfor- 
migen, zweiten Konzentrator 80. Jeder Konzentrator 78, 80 
weisl ein proximales Ende 82, 84 und ein dislales Ende 86, 
88 auf. Wie es in Fig. 3 gezeigt ist, sind die Konzeniratoren 
78 80 um den Umfang des Rotors 62 herum derart angeord- 
net. daB die proximalen Enden 82. 84 der Konzeniratoren 
78 80 in enger Nahe beieinander liegen, sich aber mcht be- 
ruhren. Ein MagnetfeldmeBelement 90, z. B. ein Hall-Sen- 
sor ist in dem zwischen den proximalen Enden 82, 84 der 
Konzentratoren 78, 80 hergestellten Zwischenraum ange- 
ordnet Bei dieser Ausfuhrungsform des Winkeistellungs- 
sensors 60 uberspannt jeder bogenformige Konzentrator 78, 
80 einen Winkel der annahemd neunzig Grad (90 ) be- 
tragt Es ist festzustellen, daB der Winkel p groBer als neun- 
zig Grad (90°) aber nicht groBer als einhundertundachtzig 
Grad ( 1 80°) sein kann. . 
[0020] Es ist zu verstehen, daB, wenn der Rotor 62 in lr- 
gendeiner Richtung mil bezug auf die Konzentratoren 78, 80 
rotiert, wie dies durch den Bewegungsbogen 92 angedeutet 
ist der Winkel des magnetischen Flusses von jedem Magne- 
ten der das MeBelement 90 erreicht, variiert. Der Ausgang 
des MeBelements 90 schwankt, wie es in Fig. 4 gezeigt ist 
Mit dem oben beschriebenen Aufbau, d. h. der GroBe und 
Form der Magnete 66, 68 und den Winkeln p, die von den 
Konzentratoren 78, 80 uberspannt werden, ist der Ausgang 
des MeBelements 90 von null Grad bis annahemd sechzig 
Grad (0° bis 60°) linear. Es ist festzustellen, daB der Aus- 
gang des Sensors von null Grad bis annahemd negativen 
sechzig Grad (0° bis -60°), der in Fig. 4 nicht gezeigt ist, 
ebenso linear ist. 

[0021] In Fig. 5 ist ein Blockdiagramm gezeigt, das ein 
Fahrzeugsteuersystem darstellt, das allgemein mit 100 be- 
zeichnet ist. Fig. 5 zeigt, daB das Fahrzeugsteuersystem 1 00 
den Winkelstellungssensor der vorliegenden Enndung, z. B. 
den in Fig. 1 gezeigten Sensor 10 umfaBt, der elektnsch mu 
einem Mikroprozessor 102 oder einem aquivalenten Schalt- 
kreis uber eine eleklrische Leitung 104 verbunden ist. Insbe- 
sondere isidas MeBelemeni 28 mit dem Mikroprozessor 102 
uber die elektrische Leimng 104 verbunden. Ein Steuersy- 
stcm 106 ist elektrisch mit dem Mikroprozessor 102 durch 
eine elektrische Leitung 108 gekoppelt. Wenn sich der Rotor 
12 dreht, Lietert das MeBelemeni 28 dem Mikroprozessor 
102 cin Signal. Das Signal wird dann, von dem Mikropro- 
zessor 102 verarbeitet, um die Siellung des Rotors 12 relativ 
zu dem MeBelement 28 gemaB den obigen Prinzipien zu be- 
stimnten. Es isi zu verstehen. daB der in Fig. 3 gezeigte Sen- 



sor 60 in dem Sieuersystem 100 verwendet werden kann. 
[0022] Es ist festzustellen, daB mit der oben beschriebe- 
nen Ausgestaltung und dem oben beschriebenen Aufbau der 
Winkelstellungssensor 10, 60 dazu verwendet werden kann, 
5 die Winkelbewegung eines Teils in bezug auf ein weiteres 
Teil ohne Kontakl zwischen den Teilen uber einen vorbe- 
stimmten Bereich zu erfassen, wahrend ein relativ genauer 
linearer Ausgang uber den vorbestimmten Bereich gelietert 
wird. 

10 [0023] ZusammengefaBt umfaBt ein Winkelstellungssen- 
sor 10, 60 einen Rotor 12, 62, der an einer Welle 14, 64 an- 
gebracht ist. Ein erster Magnet 30, 66 und ein zweiter Ma- 
gnet 32, 68 sind an der Oberflache des Rotors 12, 62 ange- 
bracht. AuBerdem sind ein erster Konzentrator 16, 78 und 
15 ein zweiter Konzentrator 18, 80 um den Umfang des Rotors 
12, 62 einander gegenuberliegend angeordnet. Ein Zwi- 
schenraum ist zwischen dem ersten Konzentrator 16, 78 und 
dem zweiten Konzentrator 18, 80 hcrgcstellt, und cin Ma- 
gnetfeldmeBelement 28, 90 ist in dem Zwischenraum ange- 
20 ordnet. Wenn der Rotor 12, 62 in bezug auf das MeBelement 
28 90 rotiert, gibt das MeBelement 28, 90 ein lineares Si- 
gnal aus, das die Lage des Rotors 12, 62 in bezug auf das 
MeBelement 28, 90 uber einen Bereich zwischen negaUven 
neunzig Grad und positiven neunzig Grad darstellt. 
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1. Winkelstellungssenson umfassend: 
einen Rotor (12, 62), 

einen ersten Magneten (30, 66), der an dem Rotor (12, 
62) angebracht ist, 

einen zweiten Magneten (32, 68), der an dem Rotor 
(12, 62) gegenuber dem ersten Magneten (30, 66) an- 
gebracht ist, 

einen ersten Konzentrator (16, 78), der um den Umfang 
des Rotors (12. 62) herum angeordnet ist, 
einen zweiten Konzentrator (18, 80), der um den Um- 
fang des Rotors (12, 62) gegenuber dem ersten Kon- 
zentrator (16, 78) derart angeordnet ist, daB ein Zwi- 
schenraum zwischen dem ersten Konzentrator (16, 78) 
und dem zweiten Konzentrator (18, 80) hergestellt ist, 
und 

ein MagnetfeldmeBelement (28, 90), das in dem zwi- 
schen dem ersten Konzentrator (16, 78) und dem zwei- 
ten Konzentrator (18, 80) hergestellten Zwischenraum 
angeordnet ist. 

2. Sensor nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
daB das MagnetfeldmeBelement (28, 90) ein Hall-Sen- 
sor ist. 

3. Sensor nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 

der Rotor (12, 62) an ein rotierendes Element (14, 64) 
gekoppelt ist, 

und daB der erste Konzentrator (16, 78) und der zweite 
Konzentrator (18, 80) in bezug auf den Rotor (12, 62) 
feststehend sind. 

4. Sensor nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
daB jeder Magnet (30, 32) einen inneren Pol (34, 36) 
und einen auBeren Pol (38, 40) aufweist, und daB die 
Breite (46, 48) des auBeren Pols (38, 40) groBer als die 
Breite (42, 44) des inneren Pols (34, 36) ist. 

^ Sensor nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Konzentratoren <16, 18) bogenformig sind und 
einen Winkel von mindestens neunzig Grad uberspan- 
ncn. 

6. Sensor nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
daB jeder Magnet (66, 68) eine Innenpolbreite (70. 72) 
und eine AuBenpolbreite (74, 76) aufweist. wobei die 
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